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Procede de controle en boucle fermee de la puissance recue par un recepteur et transmise 
d*un ernetteur d'un systeme de telecommunications 



(57) La presente invention concerne un proced6 de 
controle en boucle fermee de la puissance recue par un 
recepteur et transmise d'un ernetteur d'un systeme de 
telecommunications Ledit procede consiste a recevoir 
le signal emis par Temetteur, a determiner la variation 
statique de puissance recue a partirde la puissance du 
signal recu et de la puissance requise et a engendrer 
un signal de commande qui est alors transmis a Temet- 



teur pour que, selon le cas, il augmente ou diminue sa 
puissance d'emission. 

Selon I'invention, pour determiner le signal de com- 
mande, il consiste en outre a determiner la variation de 
puissance dynamique due au canal aller en effectuant 
une prediction de la variation de la reponse du canal 
entre I'instant courant et I'instant correspondant au 
temps de la prise en compte du signal de commande 
par I'emetteur. 
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Description 

[0001] La presente invention concerne un proceo a de 
controle en boucle fermee de la puissance recue par un 
recepteur et transmise d'un emetteur d'un systeme de 5 
telecommunications Par exemple, le systeme de tele- 
communication est un systeme de telephonie sans fil 
constitue d'une pluralite de stations de base prevues 
pour communiquer. par voie hertzienne, avec des tele- 
phones mobiles. Plus exactement, le systeme de trans- 10 
mission entre les stations de base et les telephones mo- 
biles utilisent des techniques de modulation a etalement 
de spectre, par exemple les techniques dites a acces 
multiple par repartition de codes dites aussi CDMA. 
[0002] Dans de tels systemes de transmission , le con- is 
trole de la puissance est utilise pour compenser les fluc- 
tuations de la puissance du signal recu par le recepteur 
(par exemple du telephone mobile) dues, au rapproche- 
ment ou au contraire a Teloignement du telephone mo- 
bile en mouvemenl, a des phenomenes d'ombrage lors- 20 
que le telephone mobile se trouve sous un pont ou a 
I'ombre d'un immeuble, a des phenomenes d'evanouis- 
sement rapide du aux interferences creees par diffe- 
rents trajets du meme signal, etc. 

[0003] On notcra que les variations dc puissance in- 2s 
troduites^par ces differents phenomenes sont plus ou 
moins rapides avec le temps, selon, d'une part, le phe- 
nomene corisidere et, d'autre part, la vitesse de depla- 
cement du telephone mobile par rapport a la station de 
base avec laquelle il est en communication. 30 
[0004] On notera encore que le procede de I'invention 
peut egalement s'appliquer pour le controle de puissan- 
ce de I'emetteur soit d'un telephone mobile, soit d'une 
station de base. 

[0005] Parmi les systemes de controle de puissance, 35 
celui qui fait I'objet de la presente invention est celui qui 
est en boucle fermee. Selon un tel systeme, le recepteur 
recoit le signal emis par I'emetteur et compare sa puis- 
sance a un seuil predetermine. Un signal est engendre 
a I'issu de cette comparaison, puis transmis a I'emetteur 40 
pour que ce dernier augmente ou diminue sa puissance 
d'emission. Avant transmission a I'emetteur, ce signal 
est quantifie, generalement mais pas necessairement a 
un bit. A un, ce bit signitie par exemple une augmenta- 
tion de puissance de y decibels et, a zero, il sign if ie un 45 
diminution de puissance equivalente. L'excursion de 
puissance emise par I'emetteur est par ailleurs limitee. 
Typiquemenl, la variation de puissance y est de ± 1 dB 
et l'excursion de puissance est de ± 40 dB. 
[0006] De maniere geYierale, un systeme de telecom- so 
munication tel que celui qui est visible a la Fig. 1 est 
generalement constitue d'un emetteur 10 qui emet des 
signaux a destination d'un recepteur 20 et, ce, via un 
canal aller 31 . Des informations de controle sont egale- 
ment transmises du recepteur 20 a I'emetteur 1 0 et, ce, ss 
via un canal retour 32. 

[0007] Comme cela a ete explique ci-dessus, le canal 
aller 31 est le siege de phenomenes de changement de 



la qualite du signal emis par I'emetteur 10. Ces pheno- 
menes sont notamment responsables d'une attenuation 
de la puissance recue par le recepteur 20. Le controle 
de puissance consiste done a controler la puissance 
d'emission de I'emetteur 10 de maniere que la puissan- 
ce regue par le recepteur 20 soit a un niveau desire op- 
timum. 

[0008] A la Fig. 1 : I'emetteur 10, dans une fenetre de 
temps d'indice n, emet un signal de puissance t(n). Dans 
le canal aller 31 , ce signal subit une attenuation c(n) qui 
varie avec le temps. Le recepteur 20 recoit ainsi un si- 
gnal dont la puissance r(n) est donnee par la relation 
suivante : 

r(n) - t(n) . c(n) 

[0009] Dans la suite de la description, on utilisera des 
majuscules pour designer des grandeurs de puissance 
exprimees en decibels. Ainsi, la relation precedenle 
peut s'ecrire : 

R(n) = T(n) + C(n) 

[0010] Le recepteur 20, sur la base de la puissance 
du signal recu, elabore un signal de controle TCP(h) qui 
est alors transmis, via le canal retour 32, a I'emetteur 
10. Le signal de controle TPC(n) qui est generalement 
a valeur discrete correspond au nombre de decibels 
dont le recepteur 20 a estime qu'il fallait augmenter ou 
diminuer ie signal de puissance t(nj emis par I'emetteur 
10 pour que la puissance qu'il recoit soit la plus proche 
possible d'une puissance requise notee R req . La valeur 
de cette puissance peut etre constante avec le temps 
ou est, par exemple, fixee par le systeme a un instant 
donne, selon les conditions de transmission ou le ser- 
vice envisage. 

[0011] Le canal retour 32, outre un retard x, perturbe 
le signal de controle emis par le recepteur 20 si bien que 
le signal de controle recu par I'emetteur 10 est RPC(n 

+ x;. 

[0012] Enfin, I'emetteur 1 0 prend en compte le signal 
de controle RPC(n+x) au temps (n + x) et change sa 
puissance d'emission t(n + x) en consequence. Ainsi, 
I'emetteur 10 : a remission de la fenetre de temps d'in- 
dice (n + x) lient comple de la puissance emise a la fe- 
netre de temps precedenle T(n+x-1) et du signal de 
commande de puissance RPC(n+x) correspondant a la 
commande TPC(n) envoyee x fenetres de temps plus 
tot. On a done la relation suivante : 

T(n-tx) = T(n+x-1) + RPC(n+x) 

[001 3] Dans les systemes connus, pour elaborer le si- 
gnal de commande de puissance JPC(n), le recepteur 
20 calcule la difference entre la puissance requise /?„ 
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et la puissance qu'il a effectivement recue R(n). Cette 
difference est ensuite quantifiee sur un nombre Q de 
bits et constitue ainsi le signal de commande de puis- 
sance TPC(n). 

[0014] Par exemple, en utilisant un seul bit de quan- 5 
tification (Q = 1), on aura : 

si R(n) > R reqt TPC(n) = -y dB 

10 

si R(n) <R req , TPC(n) - +y dB 

ou y est un niveau de variation de puissance pre- 
determine. 75 
[0015] La valeur attribute au signal de commande 
TPC(n) correspond done au nombre de decibels dont !a 
puissance emise T(n+x) doit etre augmentee ou dimi- 
nu6e pour que la puissance recue R(n) tende vers la 
valeur R req . Celle melhode est connue pour faire con- 20 
verger la puissance recue R(n) par le recepteur 20 
autour de la puissance requise R req (aux oscillations 
d'amplitude +/- ydB pres) pour des canaux dont Tatte- 
nuation evolue fakement avec le temps, par exemple 
du fait quo Ppmcttcur so deplace a basso vitcsso. 2s 
[0016] ^ourlimiterles oscillations de puissance recue 
autour de la valeur requise R reqi on peut utiliser gene- 
ralement de plus faibles valeurs du niveau de variation 
de puissance y. Neanmoins, la puissance recue conver- 
ge ators moins bien, en particulier pour un canal dont 30 
I'attenuation evolue plus vite avec le temps. 
[001 7] Pour resoudre ce probleme, une solution pour- 
rait consister a quantifier la difference entre la puissance 
requise R req et la puissance recue R(n). sur un plus 
grand nombre de bits apportant ainsi a la valeur du si- 35 
gnal de commande TPC(n) une meilleure resolution. 
Cependant, un telle methode n'est pas adequate car le 
nombre de bits a transmettre sur le canal retour 32 est 
generalement severement limite 

[0018] De maniere generate, la methode exposee ci- 40 
dessus est excellente quand il s'agit de compenser une 
attenuation de puissance c(n)6u canal aller 31 qui varie 
faiblement au cours du temps, par exemple parce que 
I'emetteur 10 se deplace a relativement faible vitesse. 
Mais pour compenser des attenuations du canal plus 45 
rapides : soil parce que I'emetteur se deplace plus rapi- 
dement, soil parce que le canal est I'objel d'inlerferen- 
ces de Rayleigh, celle melhode s'avere dans les (ails 
inefficace. 

[0019] On a deja tente de compenser non seulement so 
la partie continue du rapport entre R(n)e\ R req rr\a\s ega- 
lomcnt la partio dynamiquo do co rapport, au moyon 
d'un filtre predictif polynomial (generalement long). Pour 
ce faire, le recepteur 20 calcule le signal de commande 
TPC(n) comme precedemment mais en remplacant la ss 
puissance recue R(n) a la fenetre de temps n par une 
estimation de cette puissance R(n-x) a la fenetre de 
temps (n + x). Generalement, cette methode supporte 



des canaux a evolutions plus rapides que la methode 
classique presentee ci-dessus mais n'est pas encore 
satisfaisante. 

[0020] En effet, faire une prediction polynomial de 
revolution de la puissance recue R(n) peut s'averer ina- 
dequat car elle varie de maniere discontinue, en raison 
des variations brutales de la puissance T(n) emises par 
Temetteur 10 dues a la presence meme du controle de 
puissance. Par ailleurs, les filtres utilises sont longs (ty- 
piquement d'une dizaine de coefficients) ce qui com- 
plexifie la mise en oeuvre de cette solution, lis entrai- 
nent egalement une consommation excessive des re- 
ceptees. 

[0021] De plus, on a pu constater que le traitement 
lineaire du controle de puissance est inadapte a une 
evolution de I'attenuation des canaux pour des telepho- 
nes mobiles dont les evanouissements suivent typique- 
ment une loi log-normale. 

[0022] Le but de la presente invention est done de 
proposer un dispbsilif de conlrdle de puissance en bou- 
cle fermee qui permette de resoudre les problemes sou- 
leves ci-dessus. 

[0023] A cet eff et, un procede de controle de puissan- 
ce selon ('invention est caracterise en ce que, pour de- 
terminer Ic signal do commando, il consist© on outre a 
determiner la variation de puissance dynamique due au 
canal aller en effectuant une prediction de la variation 
de la reponse du canal entre Pinstant courant et I'instant 
correspondant au temps de la prise en compte du signal 
de commande par I'emetteur 

[0024] Selon une autre caracteristique de 1'invention, 
pour I'estimation de la variation de la reponse du canal, 
il consiste a utiliser les valeurs prises successivement 
pour un certain nombre de fenetres de temps preceden- 
tes par un signal d'estimation de I'attenuation du canal 
aller. 

[0025] Avantageusement, la valeur de I'estimation de 
la variation de la reponse du canal &C'(n+x) est donnee 
par la relation suivante : 

*C t (mx) = g(z,x)C'(n) 

ou g(z,x) est la reponse d'un filtre predicts corres- 
pondant a un rang futur x, x etant le retard mis par 
I'emetteur pour prendre en compte ledit signal de com- 
mande. Ladite reponse est pr6ferentiellement donnee 
par un polynome d'ordre 2, par exemple : 

g(z.x) = (x 2 +3x)/2 - (x 2 +2x) z' 1 + (x 2 +x)z~ 2 /2 

[0026] Avantageusement, pour determiner le signal 
d'estimation de I'attenuation du canal aller, il consiste a 
utiliser, d'une part, la puissance recue et, d'autre part, 
une estimation de la puissance emise par I'emetteur a 
I'instant courant. 

[0027] Avantageusement, pour determiner une esti- 
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mation de la puissance emise par I'emetteur a ('instant 
courant. il consiste a effectuer une estimation du signal 
de commande regu par I'emetteur a I'instant courant, 
puis a additionner a I'estimation de la puissance emise 
a I'instant precedent ladite estimation du signal de com- 
mande. 

[0028] Avantageusement, pour determiner I'estima- 
tion du signal de commande, il consiste a retarder le si- 
gnal de commande d'une duree correspondant au re- 
tard mis par I'emetteur pour prendre en compte ledit si- 
gnal de commande. 

[0029] Avantageusement, pour determiner le signal 
de commande, il consiste en outre a determiner la va- 
riation du signal de commande de puissance entre I'ins- 
tant courant et I'instant de prise en compte par I'emet- 
teur d'un signal transmis a I'instant courant. 
[0030] Selon une autre caracteristique de I'invention, 
il consiste a determiner le signal de commande de puis- 
sance par une somme ponderee de la variation statique 
de puissance regue, de la variation de puissance dyna- 
mique due au canal aller et de la variation du signal de 
commande de puissance. Les coefficients de pondera- 
tion de ladite somme ponderee ont par exemple des va- 
leurs qui dependent des caracteristiques de transmis- 
sion. ^ 

[0031] ^Selon une autre caracteristique de I'invention, 
il consiste a convertir la valeur de la puissance recue en 
sa valeur en^cjecibels, les differents calculs etant alors 
faits avec des valeurs exprimees en decibels. 
[0032] Les caracteristiques de I'invention mention- 
nees ci-dessus, ainsi que d'autres, apparaitront plus 
clairement a la lecture de la description suivante d'un 
exemple de realisation, ladite description etant faite en 
relation avec les dessins joints, parmi lesquels : 

la Fig. 1 est un schema synoptique d'un systeme 
de telecommunication qui est adapte a la mise en 
oeuvre d'un procede selon la presente invention, 
la Fig. 2 est un schema synoptique de la partie con- 
cernant le controle de puissance d'un recepteur 
mettant en oeuvre un procede selon I'invention, 
la Fig. 3 est un schema synoptique d'une unite de 
determination du signal de commande d'un recep- 
teur mettant en oeuvre un procede selon I'invention, 
et 

la Fig. 4 est un schema synoptique d'une unite d'es- 
timation d'un recepteur mettant en oeuvre un pro- 
cede selon I'invention. 

[0033] Dans la suite de la description, on sera amene 
a utiliser la transformee en z. On rappelle que la trans- 
formed en zd'un signal prenant respectivement pendant 
dos fonctrcs do temps {0, 1, n, ...} Ics valours {f(0), f 
(1), ...f(n) ...}est la fonction suivante du nombre comple- 
xez: 



F( Z) = f(0) + !&-+...+ f M + .„ 

5 [0034] On rappelle que la fonction retard de xfenetres 
de temps a pour transformee en z la fonction 1/z x = r*. 
[0035] Ces rappels etant faits, on precise d'abord que 
la mise en oeuvre de la presente invention differe de 
celle de I'etat de la technique par le traitement qui est 

io opere dans le recepteur 20. Aussi, on ne s'interessera 
maintenant qu'au recepteur 20 etant entendu que la 
structure generale du systeme est celle qui est repre- 
sentee a la Fig. 1 . 

[0036] Le recepteur represents schematiquement a 
15 la Fig. 2 est essentiellement constitue d'une unite de 
conversion 21 dont I'entree est prevue pour recevoir le 
' signal de puissance r(n) emis par un emetteur 1 0 et dont 
la sortie est reliee, d'une part, a I'entree d'une unite 22 
de determination du signal de commande TPC(n)qu'e\- 
20 (e delivre sur sa sortie el, d'aulre pari, a une premiere 
entree d'une unite d'estimation 23. Une seconde entree 
de l'unite d'estimation 23 est prevue pour recevoir le si- 
gnal de commande TPC(n) alors que sa sortie est reliee 
a une seconde entree de I'unite de determination 22. 
25 [0037] L'unite do conversion 21 est prdvuo pour as- 
surer la conversion du signal de puissance r(n) en sa 
valeur exprimee en decibels R(n) 
[0038] L'unite d'estimation 23 est prevue pour effec- 
tuer une estimation C'(n) de la reponse du canal C(n) et 
30 ce. a partir, d'une part, de la puissance R(n) recue et, 
d'autre part, des valeurs TPC(i)avec /<nprecedemment 
prises par le signal de commande JPC(n). 
[0039] Quant a I'unite de determination 22, elle est 
prevue pour elaborer le signal de commande TPC(n) sur 
35 la base de la valeur de puissance recue R(n) et de la 
valeur de I'estimation notee C'(n) de I'attenuation C(n) 
du canal aller 31 . On rappelle que, si t(n) est la puissan- 
ce emise par I'emetteur 10 et r(n) est la puissance regue 
par le recepteur 20, I'attenuation c(n) est definie comme 
40 |e rapport r(n) t(n) qui exprime en decibels s'ecrit : 

C(n)-R(n)-T(n). 

45 [0040] L'unite de determination 22 representee a la 
Fig. 3 est essentiellement constitute d'une unite de con- 
trole de puissance 221 qui delivre un signal de comman- 
de de puissance PC totaf (n), lequel est quantifie dans une 
unite de quantification 222 pour former le signal de com- 

50 mande TPC(n). Ce dernier signal peut etre constitue 
d'un ou plusieurs bits. 

[0041] Ello comprend encoro une unit6 223 dc deter- 
mination de la variation statique de la puissance regue 
pc STAi( n )< une unjt6 224 de determination de la varia- 
55 tion dynamique PC DYN C ( n )^ e puissance due au canal 
aller 31 et une unite 225 de determination de la variation 
dynamique PC DY N_r{n)de puissance dueaux comman- 
des de contr6le de puissance passees. 
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[0042] Le signal PC STA7 {n) devaluation de la varia- 
tion statique de puissance est determine, par I'unite 223. 
en eftectuant la difference entre la puissance requise 
R mq et la puissance recue R(n). On a done : 

PC STAl< n ) = R re q ' R ( n ) 

[0043] Le signal PC DYNC (n) devaluation de Pecart 
de puissance dynamique du au canal aller 31 est deter- 
mine, par I'unite 224, en effectuant une prediction de la 
variation de la reponse du canal AC'(n+x) ~ C'(n-x) - C 
(n) entre I'instant courant n et I'instant n+x correspon- 
dant au temps de la prise en compte du signal de com- 
mande TPC(n) par I'emetteur 10 
[0044] Le signal de commande PC DYNC (n) permet 
de compenser cette variation de reponse. Sa vaieur est. 
done egale a I'oppose de cette variation, soit : 

PC DYNC (n) = -AC'(n+x) 

[0045] Pour I'estimation de la variation de la reponse 
du canal AC'fn+x), on utilise les valeurs prises succes- 
sivement pour un certain nombrc do fonctros prcccdcn- 
tes par ur> signal d'estimation note C'(n) de I'attenuation 
du canal aller 31 . Ce dernier signal C'(n) est delivre par 
des moyens cfont un mode de realisation preference! est 
decrit ci-apres. En consequence, pour I'estimation ci- 
dessus, on utilise les valeurs C'(n), C'(n-1) et C'(n-2), 
etc. 

[0046] Au moyen de la notation en z rappelee ci-des- 
sus, la vaieur de I'estimation de la variation de la repon- 
se du canal AC'(n+x) est donnee par la relation 
suivante : 

AC'(n + x) - g(z,x) C'(n) 

ou g(z,x) est la reponse d'un filtre predictif corres- 
pondant a un rang f utur x. Cette reponse est, dans un 
exemple de realisation preferee, donnee par un polyno- 
me d'ordre 2, tel que : 

g(z) = (x 2 +3x)!2 - (x 2 +2x) z 1 + (x 2 +x)z~ 2 /2 

[0047] A titre d'exemple, dans le cas ou le retard oc- 
casionne par le canal retour 32 est x=2(soit 2 unites de 
fenetre de temps), on a : 

PC DYN_c( n ) = ~5C'(n) + 8V(n-1) - 3C'(n-2) 

[0048] Le signal PC DYNJT {n) devaluation de I'ecart 
dynamique de puissance du aux commandes de con- 
trole de puissance passees determine par I'unite 225 a 
pour vaieur la vaieur opposee de la variation de la puis- 
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sance transmise, soit : 

PC DYNT =-AT(n+x) 

5 

[0049] Cette variation AT(n+x) de puissance transmi- 
se entre la fenetre de temps courante et la fenetre re- 
tardee de x est determinee par la relation suivante : 

70 

A T(n+x) - TPC(n-1) + .. + TPC(n-x+ 1) 

[0050] On notera que les x-1 signaux de commande 
deja transmis par le recepteur 20 mais qui n'ont pas en- 
^5 core ete pris en compte par I'emetteur 10, du fait du re- 
tard occasion ne dans le canal retour 32, ont des valeurs 
'qui sont connues par le recepteur 20 lui-meme. Ainsi, 
le comportement de I'emetteur 1 0 est previsible (il obeit 
aux signaux de commande), aux erreurs pres de trans- 
mission sur le canal relour 32. 

[0051 ] Exprime au moyen de la notation en z, le signal 
pc DYN_j( n ) P eut ® tre calcule par la relation suivante : 

PC DYN _ r =-h(z)TPC(n-1) 

avec 

= ' x>2 

J o 

[0052] Le signal PC total (n) de controle de puissance 
est avantageusement defini, dans I'unite 22, comme 
une combinaison lineaire des signaux de commande 
statique et dynamique. On a ainsi : 

PC(n) - a.PC STAT (n) + p.PC DYN C (n) + y.PC DYN T (n) 

ou a,J}/y sont des coefficients permettant de pon- 
derer chacun des signaux particuliers selon la situation. 
Ces parametres a,p,y peuvent etre fixes, mais ils peu- 
vent egalement dependre des caracteristiques de trans- 
mission telles que la Vitesse de deplacement de I'emet- 
leur 10, renvironnemenl de la transmission, le service 
utilise, etc. On notera que ces caracteristiques peuvent 
etre estimees, par ailleurs. Par exemple, a tres basse 
Vitesse, on peut privii§gier le terme statique a , alors que 
pour les vitesses plus elevees, on peut privilegier le ter- 
mo p permettant do micux suivrc les variations dc com- 
portement du canal aller 31 . 

[0053] Le controle de puissance effectue par le pro- 
cede de ('invention permet done de compenser deux ty- 
pes de variations de puissance : la variation statique et 
la variation dynamique. La variation statique est la dif- 
ference entre la puissance recue R(n) et la puissance 
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requise R req . Elle peut, par exemple, etre provoquee par 
les variations dans le passe du canal aller 31. Quant a 
la variation dynamique, elle est cede que le recepteur 
prevoit d'observer dans le futun a I'instant correspon- 
dant a la prise en compte du signal de commande de 
puissance que Ton essaye de determiner Le recepteur 
20 peut en effet s'attendre a deux types de variations 
dynamiques : Tune est due aux variations du canal, va- 
riations qui peuvent etre predites grace a un filtre 
predict!? ; I'autre est due aux variations de puissance de 
transmission dues aux commandes de controle de puis- 
sance passees. 

[0054] Le recepteur represente schemattquement a 
la Fig. 2 est essentiellement constitue d'une unite de 
conversion 21 dont I'entree est prevue pour recevoir le 
signal de puissance r(n) emis par un emetteur 1 0 et dont 
la sortie est reliee, d'une part, a I'entree d'une unite 22 
de determination du signal de commande TPC(n) quel- 
le delivre sur sa sortie et s d'autre part, a une premiere 
entree d'une unite d'estimation 23. Une seconde entree 
de l'unite d'estimation 23 est prevue pour recevoir le si- 
gnal de commande TPC(n) alors que sa sortie est reliee 
a une seconde entree de I'unite de determination 22. 
[0055] L'unite de conversion 21 est prevue pour as- 
suror la conversion du signal do puissance r(n) on sa 
valeur e>$primee en decibels R(n). L'unite d'estimation 
23 est prevue pour effectuer une estimation C'(n) de la 
reponse du canal C(n) et ce, a partir, d'une part, de la 
puissance R(n) recue et, d'autre part, des valeurs TPC 
(i) avec i<n precedemment prises par le signal de com- 
mande TPC(n). Enfin, l'unite de determination 22 est 
conforme a l'unite qui est representee a la Fig 2. On 
rappelle qu'elle permet de determiner, sur la base de la 
valeur de puissance R(n) et de la valeur de ('estimation 
C'(n) la valeur du signal de commande TPC(n). 
[0056] A la Fig. 4, on a represente un mode avanta- 
geux de realisation de l'unite d'estimation 23. Cette unite 
d'estimation 23 est alors constitute d'une unite de retard 
231 dont I'entree recoit le signal de commande TPC(n) 
et dont la sortie est reliee a I'entree d'une unite 232 de 
determination de la puissance emise par I'emetteur 10. 
La sortie de l'unite 232 est reliee a une premiere entree 
d'une unite de soustraction 233 dont la premiere entree 
recoit le signal de puissance R(n) et dont la sortie delivre 
le signal d'estimation C'(n). 

[0057] L'unite de retard 231 induit sur le signal de 
commande TPC(n) un retard x qui correspond a celui 
qu'engendre le canal relour 32 (voir Fig. 1). On peut 
constater que le signal delivre par l'unite de retard 231 
est une estimation notee RPC'(n) du signal de controle 
de puissance recu par I'emetteur 10 a I'instant de la fe- 
netre de temps n mais qui a ete emis par le recepteur 
20 x fenctros dc temps avant. On pout done 6crirc : 

RPC'(n) = TPC(n-x) 
[0058] L'unite 232 permet de determiner une estima- 



tion, notee T(n), de la puissance emise par I'emetteur 
10 a I'instant de la fenetre de temps n. On rappelle que 
I'emetteur 10, a I'instant de la fenetre de temps n, recoit 
le signal de commande RPC(n) et determine la puissan- 
5 ce nouvellement emise T(n) en additionnant la puissan- 
ce precedente T(n-1) au signal de commande RPC(n). 
On a done : 

w T(n)= T(n-1)+ RPC(n) 

[0059] L'unite 232 simule le fonctionnement de 
I'emetteur 10 et determine done, a I'instant de la fenetre 
de temps n, une estimation de la puissance nouvelie- 
is ment emise T(n) en additionnant la puissance prece- 
dente T(n-1) a I'estimation du signal de commande 
' RPC'(n). On a done : 

T'(n) = V(n-1) + RPC'(n) 

[0060] Quant a I'unite 233, elle effectue le calcul 
suivant : 

C'(n) = R(n)+ T'(n) 



Revendications 

1. Procede de controle en boucle fermee de la puis- 
sance recue par un recepteur, et transmise, via un 
canal aller, d'un emetteur d'un systeme de telecom- 
munications, procede consistant a recevoir le signal 
emis par I'emetteur, a determiner la variation stati- 
que de puissance recue a partir de la puissance du 
signal recu et de la puissance requise et a engen- 
drer un signal de commande qui est alors transmis 
a I'emetteur pour que, selon le cas, il augmente ou 
diminue sa puissance d'emission. caracterise en ce 
que, pou r determiner le signal de commande, il con- 
siste en outre a determiner la variation de puissan- 
ce dynamique due au canal aller en effectuant une 
prediction de la variation de la reponse du canal en- 
tre I'instant courant et I'instant correspondant au 
temps de la prise en compte du signal de comman- 
de par I'emetteur. 

2. Procede selon la revendication 1 , caracterise en ce 
que, pour I'estimation de la variation de la reponse 
du canal, il consiste a utiliser les valeurs prises sue- 
ccssivcmcnt pour un certain nombre do fenotrcs do 
temps precedentes par un signal d'estimation de 
Pattenuation du canal aller. 

3. Procede selon la revendication 2, caracterise en ce 
que la valeur de I'estimation de la variation de la 
reponse du canal AC'(n+x) est donnee par la rela- 
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tion suivante : 

<\C'(n-x) = g(z,x)C'(n) 

ou g(z,x) est la reponse d'un filtre predictif cor- 
respondant a un rang futur x. x etant le retard mis 
par I'emetteur pour prendre en compte ledit signal 
de commande. 

4. Procede selon la revendication 3, caracterise en ce 
que ladite reponse est donnee par un polyndme 
d'ordre 2, par exemple : 

g(z,x) = (x 2 +3x)/2 - (x 2 +2x) z 1 + (x 2 +x)z 2 / y 2 

5. Procede selon une des revendications 2 a 4, carac- 
terise en ce que, pour determiner le signal d'esti- 
malion de Patlenualion du canal aller. il consisle a 
utiliser, d'une part, la puissance recue et, d'autre 
part, une estimation de la puissance emise par 
I'emetteur a I'instant courant. 

6. Proccdc^sclon la revendication 5, caracterise on ce 
que, pour determiner une estimation de la puissan- 
ce emise par I'emetteur a I'instant courant, il con- 
siste a effectuer une estimation du signal de com- 
mande recu par I'emetteur a I'instant courant, puis 
a additionner a ('estimation de la puissance emise 
a I'instant precedent ladite estimation du signal de 
commande. 

7. Procede selon la revendication 6, caracterise en ce 
que, pour determiner I'estimation du signal de com- 
mande, il consiste a retarder le signal de comman- 
de d'une duree correspondant au retard mis par 
I'emetteur pour prendre en compte ledit signal de 
commande. 

8. Procede selon une des revendications preceden- 
tes, caracterise en ce que, pour determiner le signal 
de commande, il consiste en outre a determiner la 
variation du signal de commande de puissance en- 
tre I'instant courant et I'instant de prise en compte 
par I'emetteur d'un signal transmis a I'instant cou- 
rant. 

9. Procede selon fa revendication 8, caracterise en ce 
qu'il consiste a determiner le signal de commande 
de puissance par une somme ponderee de la va- 
riation statiquo do puissance rccuc, do la variation 
de puissance dynamique due au canal aller et de la 
variation du signal de commande de puissance. 

1 0. Procede selon la revendication 9, caracterise en ce 
que les coefficients de ponderation de ladite somme 
ponderee ont des valeurs qui dependent des carac- 



teristiques de transmission. 

11. Procede selon une des revendications preceden- 
tes, caracterise en ce qu'il consiste a convertir la 
5 vaieur de la puissance recue en sa valeur en deci- 
bels, les differents calculs etant alors faits avec des 
valeurs exprimees en decibels. 
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